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МОДЕЛИРОВАНИЕ АСИНХРОННОГО ДВИГАТЕЛЯ ВО 
ВРАЩАЮЩЕЙСЯ СИСТЕМЕ КООРДИНАТ C ПЕРЕМЕННЫМИ m S   
 
При выполнении студентами дипломных и курсовых работ, связанных с 
моделированием асинхронного двигателя, возникает необходимость увеличе-
ния вариантов их модификаций. Одним из способов решения этой задачи явля-
ется возможность выразить электромагнитный момент через различную комби-
нацию переменных токов и потокосцеплений двигателя [1, c.238] и [2].  
Основные уравнения математической модели АД, записаны в векторной 
форме в относительных единицах, имеют следующий вид [3]: 
Sk
SSSS jtd
d
iru        (1) 
 RkRRR pjtd
d
ir   )(0      (2) 
RmSSS ixix        (3) 
RR R m Sx i x i                                                                 (4) 
 
Рассмотрим асинхронный двигатель с К.З. ротором ( 0Ru ), кроме того, 
определим электромагнитный момент по следующей формуле [1, с.238] 
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Перенесём производные в уравнениях (1) и (2) в левую часть: 
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Система уравнений в операторной форме  ( d s
dt
 ) запишется в следующем 
виде: 
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Вещественную ось обозначим через  , а мнимую –  . Пространственные 
векторы в этом случае раскладываются по осям:  
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1) Подставим эти значения в вышеприведенные уравнения и, приравняв 
отдельно вещественные и мнимые части, получим: 
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Структурная схема для уравнения (1.1): 
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Структурная схема для уравнения (1.2): 
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Структурная схема для уравнения (2.1): 
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Структурная схема для уравнения (2.2): 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
3) Из уравнений (3) - (4) получим si и Ri : 
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Структурные схемы для уравнений (3.1 и 3.2): 
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Структурные схемы для уравнений (3.3 и 3.4): 
 
 
 
 
 
4) Аналогично для уравнения m : 
m s s sl i       m s sl is                                                       (4.1) 
  m s sl is                                                    (4.2) 
 
Структурные схемы для уравнений (4.1 и 4.2): 
 
 
 
 
 
Уравнение для электромагнитного момента и его структурная схема за-
пишутся в виде: 
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Уравнение движения: 
c mm m T s      Отсюда уравнение скорости и его структурная схема: 
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Для моделирования выберем асинхронный двигатель с короткозамкнутым 
ротором со следующими паспортными данными и параметрами [4], [5]: 
, , , кВтP 320 BU 3801  AI 3241  Гцf 50 , 3р , ОмRs 0178.0 ОмRr 0194.0 , 
, ОмL s 118.0 ОмL r .0 123 , Гн67.4X s  , ГX r 675.4 , ГнXm 552.4 ,  228 мкгJ 
На вход модели в момент времени 0t пода-
ются напряжения tcosUs  и tU s sin . Ос-
циллоскопы измеряют относительные значения электромагнитного момента и 
скорости. Результаты моделирования представлены на рис.1. 
 
alfa_k
psi_ra
psi_rb
Psi_sa
Psi_sb
isa
isb
ira
irb
psi_ma
psi_mb
Step
Scope
1
s
1
s
1
s
1
s
1
s
4.803
4.933
4.803
4.933
3
0.01654
3
0.01654
-K-
1/31.608
31.608
31.608
4.803
4.928
4.803
4.928
0.01518
0.01518
0
 Рис.  Модель асинхронного двигателя с короткозамкнутым ротором в сис-
теме координат с переменными m S    при αк = 0 
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 Рис. Относительные значения электромагнитного момента и скорости 
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